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Study on a method for Inter task communication in RTOS
GUO Peng, LUO Hao, LIAO Ming hong
( School of Computer Science and Technology, Harbin Institute of Technology, Harbin 150001, China)
Abstract: It has been proved that the performance of the inter task communication is one of the
bottlenecks in RTOS. The tradit ional mechanism for exchange of information between tasks is
message- passing using mailboxes. But it performs not well in the environment of one task com
municate with multiple tasks. Presented StateMessage Mailbox, a new method of inter task com
munication. There are 2 advantages in the new method, firstly, less memory consumption; sec
ondly, better performance on real- t ime. If the State Message Mailbox cooperates with the tradi
tional mailbox, the inter task communication will work more efficient.
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在实时操作系统中, 有时需要在任务间或中断
服务与任务间交换信息. 这种信息传递被称为任务










传统的邮箱( message mail box)也称作消息交换
( message exchange) .消息在实时操作系统通常用 1
个指针型变量表示. 1个任务或 1个中断服务程序
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假如任务 T 1 采集数据并将数据提供给任务 T 2 . 如
果任务 T 1 给任务T 2发送了 2个消息,则第 1个消
息是无效的, 因为这时候第 2 个消息明显是最新
的, 而且比第 1个更有效. 如果在这种情况下使用
传统的消息邮箱机制, 任务 T 2 必须先把第 1个消
息取走,然后才能读取第 2个消息. 如果多个任务
需要这样的消息的话, 任务 T 1 必须给每 1个任务
T n 都发送 1个这样的消息. 这明显是效率不高的,
而固定消息邮箱机制能很好的解决这个问题.
在采集数据的时候, 任务 T 1 建立 1个固定消
息邮箱 SM1 且只有 T 1 能向 SM1 写入消息,其他的
需要这些消息的任务都知道 SM1 包含了它们所需
要的消息.任务 T 1 每采集一次数据都把它放入邮
箱 SM1 , 其他需要消息的任务则在需要数据的时候
对 SM1 进行读操作取走最新的数据.









常有必要的, 例如 1 个任务在等待某个事件的发





















占.这两个系统通过设置 1个 N 槽缓冲池来解决
这个问题, 1个槽存放一条消息. 1个指针指向当前
最新的消息,读任务循环读消息直到确保消息完整
的时候才取走这个消息.在 N 足够大的时候, 这种
方法是安全的,在MARS OS和 ERCOS 中N 取 100.
















设CPU带宽为 B, 消息的长度为 L , 单位均为
字节.
当 L ∀ B 时计算非常简单, 因为 CPU 可以在
一条命令内完成对消息的读写操作, 此时设 N = 1
即可放心的操作而不会出现问题. 这时候这个 N
槽缓冲池就是 1个 L 字节变量,可以编写 1个宏专
门对其进行读写操作.
当 L > B 时情况稍微复杂, 如果还沿用 L ∀ B




的 CPU 占有权,然后写入新消息. 这样当读任务恢
复执行的时候, 消息已经变了, 此时的消息是错误
的消息.要解决这个问题, 可以设置 1 个索引变量
I , I 总是指向当前最新的消息, 每次来新消息的时
候, 写任务总是把消息写入 I+ 1的地方. 这样, 就
总能确保读任务总能得到当前最新的消息.
当 L > B 时计算N 方法
考虑最坏情况, 当读任务每读 B 字节消息就
有 1个新的消息来到, 这样,为了保证消息的完整
性, 如果不考虑最终期限,则
N = xmax+ 1.
式中: x max是 CPU完成一次消息操作要执行的指令
条数, x max + 1是因为还要对索引变量进行加 1 操
作.
考虑任务的最终期限( deadlines) , 此时读任务
不可能总被写任务抢占,任务期限一到必须马上运
行(这是由任务调度保证的) . 设 maxreadtime 为读
任务直到可以读消息时的最大等待时间(包括任务
被抢占的等待时间) , d 为读任务的期限, e 为读任
务的运行时间, 这样读任务可被抢占的时间为 ( d
- e ) . 如果 er 为任务读消息所消耗的时间, 则







x max- 1- [
maxreadt ime- ( p w- dw )
pw
] .




er) ,这样的话 x max, 就非常大(可能 10以上) , 这样
缓冲池的内存占用量就过大,不符合实时嵌入式系
统的要求.这个问题可以通过设置 1个原子操作来
完成 slow reader 的拷贝内存工作,运用这个方法就
可以节省下系统内存.这个方法对系统性能稍有影
响, 好在 slow reader 在系统中不可能频繁发生,这
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图 1 等待时间内新消息到来的最大次数
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